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图1   线激光传感器的坡口测量示意图
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图3   坡口识别算法流程图 (以V型坡口左侧拐点A为例)







































     
     (a) 线激光传感器测量                                      (b) 影像测量仪测量 








(a) 线激光传感器测量                                 
(b) 影像测量仪测量
图6   坡口测量数据分析
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表1    工件1：线激光测量与影像仪测量的数据对比(mm)
测量方式
位置1 位置2
上宽d 下宽b 高度h 上宽d 下宽b 高度h
线激光测量 17.35 3.62 9.704 17.29 3.73 9.769
影像测量 17.334 3.724 9.885 17.239 3.728 9.775
误差 0.016 0.096 0.181 0.051 0.002 0.006
表2   工件2：线激光测量与影像测量的数据对比(mm)
测量方式
位置1 位置2
上宽d 下宽b 高度h 上宽d 下宽b 高度h
线激光测量 23.40 3.70 9.849 23.36 3.75 9.889
影像测量 23.254 3.695 9.873 23.226 3.644 10.017
误差 0.146 0.005 0.024 0.134 0.106 0.128
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